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Гидробионический движитель плавникового типа позволяет обеспечить подвижному 
объекту как тягу так и манѐвренность с помощью одного движителя [1-3]. Была изготовлена 
модель такого движителя. Кинематика модели была рассмотрена в [6]. 
С применением пакета Компас был проведен расчет геометрических параметров 
модели и определены характерные точки положения нижней части модели с привязкой к 
положению выходного вала редуктора электродвигателя привода.5 
Определено шесть характерных положений элементов движителя. 
Схематическое изображение взаимного размещения элементов движителя в этих 
положениях представлено на рисунках 1–6 . Точки О1 и О2 определяют центры вращения 
кривошипа R1 и стебля L2, L1 – тяга,  R2 – коромысло, L3 – тяга перекладки плавника. Угол φα 
определяет поворот кривошипа R1 относительно продольной плоскости модели (штриховая 
линия на рисунках). 
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Рисунок 2 – Первое положение (φα= 112°). 
 
 
Рисунок 3 – Второе положение (φα= 140°). 
 
Рисунок 4 – Третье положение (φα= 202°). 
 
Рисунок 5 – Четвертое положение (φα= 314°). 
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Проведенное моделирование электропривода позволило получить зависимость 




Рисунок 7 –  Зависимость момента сопротивления на валу электродвигателя от времени  
 
В соответствии с вышеизложенным была спроектирована и изготовлена система 
управления электроприводом движителя. Система имеет в своем составе шесть датчиков 
положения выходного вала редуктора что позволяет с достаточной точностью определять 
текущее положение элементов движителя и, соответственно, реализовывать нужный закон 
управления для каждого из шести отрезков цикла работы. Для организации полноценной 
системы управления имеются датчики тока якоря двигателя и напряжения на двигателе – 
имеется возможность учета падения напряжения на кабеле связи. Шесть дискретных 
индикаторов позволят организовать индикацию работы (положения элементов) движителя для 
последующей видеорегистрации с последующей обработкой для проведения траекторных 
испытаний. 
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